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(54) МАНИПУЛЯТОР
(57УИспользование: в конструкциях манипу­
ляторов. Сущность изобретения: схват 8 за­
хватывает одну из частей упорного

элемента, фиксатор рэсфиксирует взаимное 
положение частей 4 и 5 последнегр звена; 
после чего движением звеньев 2 и 3 изменя­
ется положение последнего сочленения от­
носительно упорного элемента. При этом за 
счет поворотов в шарнире упорного элемен­
та и в шарнире последнего звена изменяет­
ся взаимное положение частей 4 и 5, а 
следовательно и форма, и параметры' по­
следнего звена. Новое взаимное положение 
частей 4 и 5 последнего звена фиксируется 
шарниром. 2 ил.
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Изобретение относится к машиностро­
ению, конкретно к конструкциям манипуля­
торов промышленных роботов.

Цель изобретения -  расширение техно­
логических возможностей.

Изобретение поясняется чертежами.
На фиг.1 показан манипулятор в началь­

ный момент реконфигурации; на фиг.2 -  то 
же, в конечный момент реконфигурации.

Манипулйтбр содержит основание 1, ки­
нематически связанные звенья 2,3, а,также 
последнее звено, состоящее из двух частей 
4 и 5, Реконфигурирующий элемент состоит 
из двух звеньев 6 и 7, первое из которых 
закреплено на основании 1, а второе имеет 
возможность фиксации относительно рабо­
чего органа (схвата) 8, для чего на части 7 
могут быть выполнены, например, углубле­
ния по форме губок схвата 8. Звенья 6 и 7 
реконфигурирующего элемента связаны 
шарниром 9. а части 4 и 5 реконфигурируе­
мого последнего звена -  шарниром 10 с 
фиксатором 11.

Устройство работает следующим обра­
зом,

Манипулятор выполняет заданные тех­
нологическим процессом операции, при 
этом взаимное положение частей 4 и 5 по­
следнего звена зафиксировано фиксатором 
11. Для изменения параметров (реконфигу­
рации) последнего звена манипулятор при- 
нимает.положение, при котором углубления 
части 7 реконфигурирующего элемента ока­
зываются между губками схвата 8 (фиг.1). 
Далее губки схвата 8 смыкаются, фиксируя 
взаимное положение рабочего органа 8 от-

15

носительно звена 7 реконфигурирующего 
элемента, На фиксатор 11 подается сигнал 
на расфиксацию взаимного положения час­
тей 4 и 5 последнего звена. Перемещением 

5 звеньев 2 и 3 осуществляется изменение 
положения последнего сочленения {между 
звеном 3 и последним звеном) относительно 
звена 6 реконфигурирующего элемента, при 
этом за счет вращений в шарнирах 9 и 10 

10 изменяется конфигурация последнего зве­
на (фиг.2). Новое взаимное положение час­
тей 4 и 5 последнего звена фиксируется 
фиксатором 11, губки схвата 8 размыкаются, 
после чего манипулятор с измененными па­
раметрами последнего звена готов к про­
должению работы.

Ф о р м у л а и 3 о б р е т е н и я 
Манипулятор, установленный на осно­

вании и содержащий, по крайней мере, три 
кинематически связанных звена, одно из ко­
торых состоит, по крайней мере, из двух 
частей, имеющих возможность относитель­
ного перемещения и фиксации взаимного 
положения, п^и этом на последнем звене 
закреплен рабочий орган, причем на осно­
вании установлен реконфигурирующий эле­
мент, имеющий возможность контакта и 
фиксации на рабочем органе, о т л и ч а ю  - 
щ и й с я тем, что, с целью расширения 
технологических возможностей, реконфигу­
рирующий элемент выполнен из двух шар­
нирно соединенных звеньев, одно из 
которых закреплено на основании, а другое 

35 имеет возможность фиксации на рабочем 
органе.
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